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Beschreibung 



Verfahren und Einrichtung zur Lokalisierung der Position we- 
nigstens zweier Sendeeinheiten, insbesondere ftir das Oberwa- 
chen mindestens eines Parameters fUr mehrere FahrzeugrSder 
eines KF2 
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D« Erfindung betrifft Verfahren und elne Einrichtung zur Lo- 
kalisierung der Position wenigstens zweier Sendeeinheiten, 
insbesondere fUr das Oberwaohen Mlndestens eines Parameters 
fUr mehrere FahrzeugriSder eines KFZ. 
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Das t)berv,achen von Parametern eines Fahrzeugrades, bspw. des 
Reifendrucks Oder der Reif entemperatur, splelt far die Sl- 
cherhelt des Fahrzeugs bzw. des Fahrzeugfuhrers elne ent- 
scheldende Rolle. Um das manuelXe Oberprflfen derartlger Para- 
meter entbehrllch zu machen, v^rden Einrlohtungen entwlckelt, 
mit welchen es mogllch ist, wichtlge Parameter von Fahrzeug- 
radern selbsttatlg zu erfassen und bspw. mittels entsprechen- 
der flnzelgeelnrichtungen im Armaturenbrett anzuzelgen. Da in 
der Regel gewonscht ist, nioht nur die Parameter anzuzelgen, 
sondern auch elne eindeutlge Zuordnung zwischen den angozeig- 
ten Parametern und der Position des betreffenden Rades an- 
zugeben, 1st es erforderllch, elne derartige Einrichtung so 
zu gestalten, dass diese Zuordnung auch nach dem Wechsel ei- 
nes Rades erhalten bleibt bzw. neu Inltlallsierbar ist. 

Hierzu ist es bekannt, Jede Detelctorelnrichtung, die Jewells 
an einem Rad angeordnet 1st, elner Empf angseinheit zuzuord- 
nen, die in der Ntae der betreffenden Radposltion vorgesehen 
ist. Auf diese Welse 1st es mOglich, an Hand der Intensity 
der von elner Empfangselnhelt empfangenen signale das signal 
der Jewells benachbarten Detektoreinrichtung festzustellen, ' 
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xndem das Signal mit der grOfiten Intensitat ausgewShlt wird 
Hierbei wird davon ausgegangen, dass die Detektoreinrichtun- 
gen der Rader eines Fahrzeugs mit im Wesentlichen der selben 
Sendeleistung senden, so dass das Signal des jeweils uniait- 
telbar benachbarten Rades bzw. der benachbarten Detektorein- 
richtung am Empfangsort die grofite SignalintensitSt aufweist. 

Nachteilig bei einer derartigen Einrichtung ist jedoch, dass 
fUr 3edes Rad eine Empfangseinrichtung erforderlich ist, de- 
ren empfangenes Signal dann leitungsgebunden zu einer zentra- 
len Auswerte- und Steuereinheit oder direkt zu einer Anzeige- 
einheit gefOh.rt werden muss. 

Aus der EP-A-0 806 306 ist ein Luftdruck-Kontroll system be- 
kannt, bei dem die Zuordnung der Radpositionen zu den Luft- 
druck-Kontrollvorrichtungen, die an den Radern angeordnet 
sind, dadurch ermOglicht wird, dass mit den Luftdruck- 
Kontrollvorrichtungen und mit jeweils ^Iner weiteren, den Ra- 
dern zugeordneten Messvorrichtung, ein weiterer Parameter far 
jedes Rad erfasst wird. Hierbei kann es sich bspw. um die 
Raddrehzahl handeln. Die Luf tdruck-Kontrollvorrichtungen iX- 
bermittem somit nicht nur Messwerte ftir den Luftdruck son- ■ 
dem auch Messwerte far den weiteren Parameter an eine Zent- 
raleinheit. Da far den selben weiteren Parameter auch Mess- 
werte von den weiteren Messvorrichtungen an die Zentralein- 
heit Obermittelt werden, kann die Zentraleinheit durch einen 
Vergleich der Messwerte far den weiteren Parameter eine Zu- 
ordnung einer Luftdruck-Kontrollvorrichtung zu einer Radposi- 
tion vornehmen, wenn der von der betreffenden Luftdruck- 
Kontrollvorrichtung far den weiteren Parameter gelieferte 
Messwert genagend genau mit dem betreffenden Messwert des Pa- 
rameters einer weiteren Messvorrichtung Obereinstimmt . Denn 
dxe weiteren Messvorrichtungen sind ortsfest am Fahrzeug 




(nioht a» Rad) angeordnet und bleiben damit dauemd einer be- 
stimmten Radposition zugeordnet. 

bei dieser Elarlchtung i.t der zus»tzliche Aufwand 
far d.e beiden Sensoren zwc Erfassung des welteren Parame- 
ters, selbst falls der weltere Parameter mit demjenigen Sen- 
sor erfassbar ist, der ohnehln am Rad zur Erfassung des Luft- 
drucks vorgesehen ist, 1st pro Rad eln welterer, ortfest am 
Fahrzeu, vorgesehener Sensor zur Erfassung des weiteren Para- 
10 meters nStig. 

SchlleMich ist aus der EP-A-0 931 679 eln Verfahren zur Zu- 
ordnung der Radposition elnes Kfz be,cam>t, bei dem die Sende- 
signale von den Radern zugeordneten Sendeeinheiten zu einer 
zentralen Empfangs- und Ausverteelnheit Ubertragen werden und 
bei dem die unterschiedlichen charaJcteristlschen Elnflasse 
der emzelnen Obertragungswege bei rotierenden Radern auf das 
aeweillge Empfangssignal zur Zuordnung der, slgnale zu den 
Radpositlonen ausgeweltet werden. Hierzu wird die Elnhallende 
des durch die zeltvarlanten Jtoderungen der tlbertragungseigen- 
schaften amplltudenmodulierten Empfangssignals mlt gespei- 
cherten Signaturen vergllchen. Nachteilig Merbei 1st iedoch 
das relativ aufwtadtge Erfassen und Auswerten der ElnhUllen- 
den. Dies bedlngt elnen hohen Speicher- und Rechenaufwand. 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zu Grunde, ein Verfah- 
ren und eine Elnrlchtung zur lokallsierung der Position „e- 
nigstens zweier Sendeeinheiten, insbesondere far das Oberwa- 
chen mlndestens eines Parameters far mehrere Fahrzeugrader 
-nes KFZ, zu schaffen, wobel die Lokali.ierung auf einfache 
Weise und mit der erforderlichen Sicherheit maglich ist, „o- 
be. glelchzeltig ein mOgliohst geringer Hardwareaufwand ange- 
strebt wird. ^ 




We Erflndung lost diese a«f,abe mit den Merkmalen des Pa- 

tentanspruchs 1 bzw. 8. 

Die Erfindung geht von der Erkenntnis aus, das. bei einer Da- 
tenobertragung mlttels elnes vorzugsweise phasen- oder fre- 
quenzmoduuerten Signals die am E»pfangsort einer zentralen 
Auswerte- und Steuerelnheit auftretende Signalleistung von 
den Eigensohaften des Obertragungswegs zwischen der an einem 
Rad angeordneten Detektorelnheit und der Aus«erte- und steu- 
erelnheit beeinflusst „lrd. Die Eigenschaften des Obertra- 
gungsweges warden dabel zum einen von der Minkelstellung des 
Rades und da:ait der Position der Detektoreinheit und zu» an- 
deren durch die das von der betreffenden Winkelstellung aus 
gesendete signal beeinf lussenden Teile bzw. Bereiohe des 
Fahrzeugs besti„Mt. Es hat sich in der Praxis herausgestellt, 
dass die Obertragungswege bei einer Rotation der Rader an den 
verschiedenen Radpositionen Jewells unterschiedlich und 
gleichzeitlg charakteristisch fUr die Radpositionen sind. 

Erfindungsge»a6 wird daher vorzugsweise die mittlere signal- 
lexstung des En«,fangssignals von der Auswerte- und steuerein- 
hext ausgewertet, urn die Zuordnung elnes Empfangssignals bzw. 
der betreffenden Sendeeinheit zu einer Radposition Oder Ach- 
25 senposition zu ermoglichen. 

Ganz allgemein gesproohen „lrd ein Teil N der Sendeeinheiten 
einer ersten Sendergruppe und der andere Teil M der Sendeeln- 
hexten einer zweiten Sendergruppe zugeordnet, wobei Jeder 
sendergruppe ein Ortlicher Bereich, beispielsweise der Posi- 
tronsbereich „Hinteraohse- Oder der Positionsbereich „Vorder- 
achse zugeordnet ist. Dieses Bilden von Sendergruppen kann 
entweder aus GrUnden einer einfacheren Auswertung vorgeno^en 




werden cder deshalb, well die Obertragun,s„ege die Sendesig- 
nale doch nlcht so unterschiedlloh beeinflussen, dass dlese 
a. Ort der Eiopf angsantenne der Binpfangselnheit elne ausrei- 
chend unterachledliche (uber einen lar^gen ZeltrauM gemittel- 
te) aittlere Leistung aufweisen und demzufolge alleln durch 
d.e einfache Auswertun, der mlttleren leistung Icaum oder je- 
denfalls nicht mit der erforderlichen Sicherheit zu ur>ter- 
scheiden sind. 

selbstverstandlich .6„r.en .it dem erfindungsgemSBe Verfahren 
jedoch auch einzelne Sendeeinheiten lokalisiert werden. Ins- 
beaondere Icann das Verfahren des Aufteilens der Sendeeinhei- 
ten rn zwel Gruppen mehrfach nacheinander angewendet werden. 
Z.B kann naoh dem zuordnen der Sendeeinheiten zu den beiden 
Sendergruppen das Verfahren wiederm auf Jede der beiden 
Gruppen angewendet werden, also jede Gruppe Ihrerselts wleder 
in zwel Tellgruppen aufgetellt werden. 

ErfindungsgenSB werden die N Sendeeinheiten der Insgesa^t N.M 
Sendeeinheiten mit den Jewells N grSflten Mittelwerten des 
E-^fangssignals der ersten Sendergruppe und damlt dem betref- 
fenden Ortlichen Berelch zugeordnet und die M Sendeeinheiten 
Mit deM den Jewells M klelnsten Mittelwerten des EMpfangsslg- 
nals der zweiten Sendergruppe bzw. den, betreffenden ertlichen 
Bereich. 

^s Mafi far die slcherheit der Zuordnung dlent der -nlnWe 
»stand der mlttleren Lelstungen der Empfaagsslgnale der bei- 
den sendergruppen; Mit anderen Borten: Es werden das in der 
Rangfolge der abnehzuenden mlttleren Lelstungen an N-ter Stel- 
le und das an (N«,-ter Stelle stehende E^pfangssignal ausge- 
wertet. Als Ma. far den «,stand .ann belspielsweise die abso- 
lute Betragsdifferenz der Slgnale Oder das Verhaltnis der 




Signale ausgewertet werden. 1st der Abstand grofier als ein 
vorgegebener Schwellenwert, so wird das Ergebnis der in der 
vorstehenden Art und Weise vorgenommenen Zuordnung als (mit 
ausreichender Sicherheit) zutreffend angesehen. Andernfalls 
wird wenigstens ein weiteres Entscheidungskriterium zur Zu- 
ordnung der Empfangssignale bzw. den betreffenden Sendeein- 
heiten zu den Sendergruppen bzw. deren Ortlichen Bereichen 
und/oder ein weiteres Kriterium zur Prtlfung der Sicherheit 
der korrekten Zuordnung, vorzugsweise unter Verwendung weite- 
rer charakteristischer Gr56en der Empfangssignale, verwendet. 

Nach einer AusfUhrungsform der Erfindung wird das Endergebnis 
der zuordnung nur dann als korrekt erkannt, wenn alle Zuord- 
nungsergebnisse unter Verwendung des einen oder der mehreren 
weiteren Entscheidungskriterien mit dem ersten Zuordnungser- 
gebnis Ubereinstimmen, ggf. auch dann, wenn das erste und 
auch alle weiteren Entscheidungskriterien zur Prtifung der Si- 
cherheit einer korrekten Zuordnung ein negatives Ergebnis 
liefern. Die Zuordnung kann auch dann als korrekt anerkannt 
werden, wenn auch die Anwendung des letzten Kriteriums zur 
Prtlfung der Sicherheit der Zuordnung ergeben sollte, dass die 
Sicherheit der Zuordnung ungentlgend ist. In diesem Fall kann 
mfolge der tJbereinstimmung der Zuordnungsergebnisse als sei- 
che von einer ausreichenden Sicherheit ausgegangen werden. 

Andernfalls wird das Zuordnungs ergebnis verworfen und ggf. 
ein Fehlersignal erzeugt. 

Das Verfahren lauft also insgesamt wie folgt ab: ZunSchst 
wxrd eine Zuordnung der Sendeeinheiten zu den Sendergruppen 
bzw. deren 5rtlichen Bereichen durch die Auswertung der Mit- 
telwerte der Empfangssignale vorgenommen und die Sicherheit 
der zuordnung durch die Anwendung des ersten Kriteriums zur 




t)berpr«u„g der sicherheit bewertet. I„ ^.^11 einer ausrsl- 
chenden Sicherheit wlrd daa Verfahren beendet. ^dernfalls 
«xrd exn „eiteres KrlteriuM zur Zuordnung der Sendaeinhelten 
angewendet und das Ergebnls duroh ein weiteres Sicherhelts- 

s! r rr^ ^^^'"'""^ ^^^'^-^^ -^^"-i-. 

so wxrd bex Obexeinsti^ung der Z.ordnungsergebnisse auch 
da^ von einer IcorreMten Zuordnung ausgegangen, „enn das 
letzte Sxche^heitskritariu. ein negatives Ergebnis liefert, 
d h ausreichende sicherheit (bei der ^wendun, ' 

zuori^ " '^'^"^'^^'"^ -zeigt. sti»en di! 

zuordnungsergebnisse nicht aberein, so „ird das Verfahren ^t 
-ner .ehier-neidung abgebrochen und gg,. ein Pehlersignal 2- 
.eugt^ Handeit es sich nicht ^ das iet.te, «r das .o".re te 
Verfahren zur Verfttgung stehende KriteriuM, so wird bei einem 
negatrven Ergebnis bei der CberprUfun, der sicherheit da 
nachste anzuwendende Kriterium herangezogen etc. 

^ der bevorzugten AusfOhrungsfor» des Verfahrens werden die 
-^angssignale inter^ittierend abgetastet oder es werden in- 
ter^ttxerende Sendesignale ver„endet. Beispielsweise .ann 
3ede sendeeinheit in vorbesti™.ten ^standen <z.B. alle S s, 
ihr Telegra™ senden, das sowohx einen Identif ikationscode 
25 KalT ^^"'''^^^-^^ infom^tionen enth.lt. Das Xelegra-. 

wellhe t-ts.chlich ein Signal Ubertragen wird, 

■ ::z::z:: ^"""^ — - -"--r .uer 

xurz sein, dass ftir diese jeweils ein rtic 

si:::: "t ? """^--^ "^^^ -tre«endL j:ii ,:r" 

sxgnal erfasst werden .ann, ohne eine allzu groBe integrie- 
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rende Wirkung hln.ichtlich der zeitliohen M^htagigkeit des 
Signals von einer m5glichen Snderung der WinkelstsUung des 
betreffendan Rades zu er.eugen. Als weitere charakterlstische 
Grafle fur die Empfangsslgnale kann dann die Snzahl dleser 
dxskreten E»pfangssignal„erte ermittelt werden, die grefler 
bzw.. klelner ist als ein vorgegebener Entschelder- 
Sch«ellenwert,.vobel vorzugswelse eine Mlndestanzahl von sol- 
chen. diskreten E»pfangssignal„erten fur Jedes Empfangsslgnal 
erfasst „ird und fur jedes Empfangssignal die relative Hau- 
10. frgkert der oberhalb bz„. unterhalb des Sohwellenwertes lie- 
^ ■ genden Empfangssignalwerte bestijmt wlrd. 



Die zuordnung kann dann in der Weise erfolgen, dass diejeni- 
gen N Empfangssignale bzw. Sendeeinheiten der ersten Sender- 
gruppe zugeordnet werden, fur die slch die N grOBten relati- 
ven Haufigkelten ergeben. Die Zuordnung zur zweiten Sender- 
gruppe erfolgt fUr diejenlgen M a«,fangssignale bzw. Sende- 
einheiten, fttr die sich die M klelnsten relativen Haufigkei- 
ten ergeben. 

Die zuordnung kann dabei ganz allge»ein duroh das Erfassen 
des Identiflkationscodes des betreffenden E^f angssignals und 
dessen Zuordnen zur betreffenden Sendergruppe erfolgen. 

Als Test hinslchtlich der sicherheit der Zuordnung unter Ver- 
wendung der er^ittelten relativen Hauf igkeitswerte kann die 
minimale Betragsdif ferenz der relativen Haufigkeitswerte fUr 
alle Empfangssignale der ersten und zweiten Sendergruppe er- 
»xttelt ,d.h. die Betragsdifferenz des ml„i„alen relativen 
Haufigkeitswertes fur ein E^fangssignal aus der ersten Sen- 
dergruppe und des maximalen relativen HSuf igkeitswertes fur 
ein Empfangssignal aus der zweiten Sendergruppe) und nit ei- 
nem vorgegebenen weiteren Sicherheitsschwellenwert verglichen 
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warden wobei eln positives Testergebnis angenon^en „ird, 

^ n„ d.e^„i„.,e Betragsdif ferenz ,r«aer ist als der „e te.e 

angenonunen „ird, „enn dJ» ■ , "^'^'^^^^ Testergebnis 

5 1 =^ , . niniaale Betragsdif ferenz kleiner 

5 .St ais der waiters Sicharheitsschwallenwert . 

— ^^^^^^^^ 

hdngxg von den erfassten Mittelwerten des kleinsten En..^ 
signals der ersten <?^nH<.v- Kxexnsten Eitipfangs- 

nals der .waitan Sal "''' K^fangssig- 

H^~^":^^ - err::/:: :: :r 

Mxttelwerte dxeser beiden Empfangssignale . 

Durch dieses Verfahren kann eine Drift in den mi^^. 
tungen der ^.angssignaXa .o^ensiert 2J^^ZT" 

det R.,- . "'^^'■^'^^^^t em vorgegebener Startwert verwen- 

stiJa Entsc'lar-sZLT"'^"^" --<^— ^-"^ nau ba- 

Escneider-schwellenwert Im darauf folgendan Verfah 
ran varwendat warden. Hierdurch argibt sich der Vortell ainer 
™V"°r"="" Hacenieistung und Speicher C 
galrt Z -»P'-gssignai iadigiicl. atn zLiar 

ZTT TT' ^^^'"^ ""-^^ Oder Jtar- 

haib des Entscheider-schwellenwartes raprasantiert . 

spielt dia Rachenleistun, und Speicharkapazit.t keine RoUe 
SO kdnnen selbstver<?i-a«Hn ^ ^ *- au jcezne Rolle, 

die Em.,^ ^^t^^^stdndlxch auch alle diskreten Werte ftlr 
die Eiupfangssignale gespeichert und im Rahm.r, • 

una xia Rahmen exner entspre- 



IIZT ^"7"'""" "P*^^- ^ts=hsiaer-sch„elle„„ert be- 
stx^t warden. Dleser kann dann auch far daa laufende Zuord- 
nungsverfahren verwendet warden. 

' nairr varfahrans und der Kinrichtun, 

nach der Erf.ndung ergeben sich au. den Unteran.prUchen. 

Die Erfindung wlrd nachfolgend an Hand eines in der Zeichnung 
dargaetellten AusfOhrungsbeispiels n.her erl.utart In lar 
10 Zeichnung zaigan "cerc. in der 




Fig. 1 



Fig. 2 
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exne schamatische Darstellung eines Fahrzaugs mit 
exnar Einriohtung fur das Obarwachen wanigstena ei- 
nes Parameters fUr mehrere Fahrzeugradar und 

Diagra»me Mit beispialhaftan fiktiven Veriaufan von 
Empfangssignalan, abhSngig von der Winkalposition 
das betreffanden Rades. 

Das in Fig. 1 schamatisch dargestellte Fahrzeug 1 weist eina 
::::TZI ' r -^"--^-^ eines'para:„e: r ; 

werte und Stauare.„heit 5 und vier Detaktoreinhaiten 7, 9, 
z Itig T: ^^"^^^'^'-^ ^ -^-=t bz„. diant gleic;. 

Senlei . •! ^"'^^"^-^-^ der Position von 

Sendaa.nhexten. aade der Dataktoreinheiten 7, 9, ii, x3 ist 
exnem der Rader 15, 17 19 01 ^ „ ^ 

bzw Fahrzeugs 1 zugeordnet 

bzw. an dxesem und mit diesexu rotierbar angeordnet. 

Jede der Detektoreinrichtungen 7 9 11 ^ 
deeinheit 7a, 9a lia 1. ^ ^^^^ ^^""^ 

lla 13. ^ ''^^^ Sendeeinheiten 7a, 9a, 

lla, 13a sendet zu vorbesti:nruten Zeiten ein kurzes Frequen - 
Oder phasenmoduliertes Signal, welches als Information" ne 
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ftlr jede Detektoreinrichtung 1, 9, n, 13 spezifische Kennung 
und ggf . einen Wert fUr den zu tiberwachenden Parameter des 
Rades umfasst. Letzteres ist jedoch im Zuordnungsmodus nicht 
erforderlich. Die spezifische Kennung und der Wert des Para- 
meters sind vorzugsweise in Form digitaler Informationen bzw. 
in Form eines digitalen Signals realisiert, welches als Modu- 
lationssignal fUr das Tragersignal des Sendesignals verwendet 
wird. 

Die von den Detaktoreinheiten 7, 9, 11, 13 bzw. deren Sende- 
einheiten 7a, 9a, lla, 13a gesendeten Signals werden von der 
Auswerte- und Steuereinheit 5 mittels einer von dieser um- 
fassten Empf angseinheit 23 empfangen. Die Empfangseinheit' 23 
demoduliert das Empf angs signal und ermOglicht der Auswerte- 
und Steuereinheit 5 somit .die Auswertung der vorzugsweise di- 
gitalen Informationssignale, also der spezifischen Kennung 
und des Wertes ftir den zu tiberwachenden Parameter. Letzteres 
ist jedoch lediglich im normalen t)berwachungsmodus zwingend 
erforderlich. 

Die Auswerte- und Steuereinheit 5 ftihrt eine Kollisionstlber- 
wachung durch, welche ftir den Fall, dass mehrere Detektorein- 
heiten 7, 9, 11, 13 gleichzeitig senden, eine Auswertung lan- 
terbindet . 

Um den Aufwand fUr eine bidirektionale Signaltibertragung zwi- 
schen den Detektoreinheiten und der Auswerte- und Steuerein- 
heit zu vermeiden, konnen die Detektoreinheiten so ausgebil- 
det sein, dass sie ihre Signals in zufSlligen zeitlichen Ab- 
standen senden, wobei selbstverstSndlich ftir den zeitlichen 
Abstand ein bestimmter Wertebereich vorgesehen sein kann. Auf 
diese Weise wird vermieden, dass zwei Detektoreinheiten Uber 
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einen langeren Zeitraum immer zu den selben Zeiten gleichzei- 
tig senden. 

Das periodisch gesendete Signal (Telegramm) kann beispiels- 
weise in einem vorgegebenen Abstand von einigen wenigen Se- 
kunden gesendet werden und eine Telegrammdauer von einigen 
Hundert Millisekunden aufweisen. Das Telegramm kann aus meh- ' 
.reren Teilen bestehen, z.B. mehrere zeitlich kurze Teile, in 
denen tatsachlich ein Signal Qbertragen wird, welche jeweils 
durch eine Pause bestiinmter zeitlicher Dauer getrennt sind. 

Im normalen Betriebsfall kann die Auswerte- und Steuereinheit 
5 alleine aus der spezifischen Kennung eines Empfangssignals 
eine Zuordnung des Wertes fUr den zu tlberwachenden Parameter 
zur Radposition treffen, da in einem zuvor durchgeftlhrten Zu- 
drdnungsmodus die Zuordnung jeder spezifischen Kennung zu ei- 
ner Radposition getroffen und gespeichert wurde. 

Der Zuordnungsmodus kann bspw; dadtirch aktiviert werden, dass 
jede der Detektoreinheiten 1. 9, n, 13 einen Sensor (nicht 
dargestellt) umfasst, der auf Beschleunigungen reagiert, wo- 
bei die Detektoreinheiten in den Zuordnungsmodus schalten, 
wenn fUr eine bestimmte Zeitspanne keine Beschleunigung und 
damit keine Raddrehung detektiert wird. im Zuordnungsmodus 
kdnnen die Signals in kurzeren AbstSnden ausgesandt werden, 
als dies im Normalbetrieb erf order lich ist. Hierdurch wird 
eine schnellere Durchftihrung des Zuordnungsprozesses ermOg- 
licht. Die Signale mUssen im Zuordnungsmodus nicht zwingend 
auch Informationen iiber einen Wert des zu tlberwachenden Para- 
meters beinhalten. Vielmehr gentigt in diesem Fall, wenn das 
Signal die spezifische Kennung der betreffenden Detektorein- 
heit 1, 9, 11, 13 beinhaltet. 
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An dieser Stelle sei erwShnt, dass die zeitliche Dauer eines 
Signals (gemeint ist hier die Dauer eines Telegrammteils, 
wahrend dessen tatsSchlich ein Signal Ubertragen wird) sowohl 
im Normalbetrieb als auch im Zuordnungsmodus klein gegeniiber 
der zeitlichen Dauer ist, die ein Rad bei einer maximal zu- 
lassigen Geschwindigkeit fUr eine voile Umdrehung benetigt. 
Typischerweise betrSgt die zeitliche Dauer eines Signals ca. 
l-Millisekunde bis 100 Millisekunden, bspw. 10 Millisekunden. 
Diese kurze Signaldauer ermoglicht es, tlber die mittlere Sig- 
Halleistung am Empf angsort der Auswerte- und Steuereinheit 5 
die zugehSrige Winkelstellung des betreffenden Rades zu cha- 
rakterisieren, ohne dass durch die Rotation des Rades ein un- 
erwtinschter integrierender Effekt erzeugt wird. 

Im Zuordnungsmodus erfasst die Auswerte- und Steuereinheit 5 
die mittlere Signalleistung am Empfangsort, wobei hierzu die 
Empfangseihheit 23 ein- Signal erzeugt, das ein Mafi ftlr die 
mittlere Signalleistung des empfangenen phasen- oder fre- 
quenzmodulierten Signals darstellt. 

Fig. 2 zeigt ein fiktives Beispiel fUr die vier Signalveriau- 
fe der Empfangssignale der einzelnen Sendeeinheiten 7a, 9a, 
11a, 13a abhangig von der Winkelposition der betreffenden Ra- 
der. Da im beschriebenen AusfUhrungsbeispiel immer nur ein 
kurzer Telegrammabschnitt des Signals bzw, dessen Mittelwert 
erfasst wird, ergaben sich die in Fig. 2 dargestellten Sig- 
nalveriaufe, wenn ftlr jedes Empfangssignal eine Vielzahl von 
derart diskreten Werten erfasst und der Winkelposition zuge- 
ordnet wUrden. 



Bei der gewtinschten einfachen Auswertung soli jedoch mOg- 
lichst der Rechen- und Speicheraufwand gering gehalten wer- 
den, so dass auch miSglichst auf eine Erfassung der Winkel- 
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stellung der RSder verzichtet wird. Auch auf eine Speicherung 
der einzelnen diskreten Werte ftir die jeweiligen Empfangssig- 
nale soil nach MSglichkeit verzichtet werden. 

Hierzu kSnnen die einzelnen diskreten Werte der Empf angssig- 
nale aufsuramiert und gemittelt werden. Dabei steuert die Aus- 
werte- und Steuereinheit den Erfassungsvorgang so, dass ftir 
jedes Empfangssignal eihe Mindestanzahl von Werten, bei- 
spielsweise 64 Werte, erf asst werden. Es ist hierbei nicht 
erforderlich, dass ftir jedes Empfangssignal die selbe Anzahl 
von diskreten Werten erfasst wird. 

Die so fur jedes Empfangssignal bestirataten Mittelwerte (in 
Fig. 2 als Strichpunktlinien eingezeichnet) kSnnen dann ftir 
den Zuordnungsvorgang verwendet werden. Aus GrUnden einer 
einfacheren und sicheren Lokalisierung (Zuordnung eines Emp- 
fkngssignals zu einer Sendeeinheit bzw. deren drtlichen Posi- 
tion) wird im Folgenden nur eine Achsenlokalisierung vorge- 
nommen. Dabei soli ftir ein bestimmtes Empfangssignal nur 
festgelegt werden, ob sich die betreffende Sendeeinheit an 
Radpositionen an der Vorder- oder Hinterachse des Fahrzeugs 
befindet. Da im Regelfall standardisierte Sendeeinheiten mit 
in etwa gleicher Sendeleistung verwendet werden, wird die 
Empfangsantenne der Empf angseinheit vorzugsweise unsymmet- 
risch im Fahrzeug angeordnet, beispielsweise, wie in Fig. l 
dargestellt, nSher an der Vorder achse des Fahrzeugs 1. Die 
gemittelten diskreten Werte der Empfangssignale werden daher 
far die Sendeeinheiten 7a, 9a an den Radpositionen an der 
Vorderachse hoher sein als die gemittelten diskreten Werte 
der Empfangssignale ftir die Sendeeinheiten 11a, 13a an den 
Radpositionen an der Hinterachse. Dies ist auch aus den fik- 
tiven Signalverlaufen in Fig. 2 ersichtlich. FUr die Emp- 
fangssignale in den Fig. 2a und 2b ftir die Sendeeinheiten an 
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den Radpositionen der Hinterachse ergeben sich niedrigere 
Mittelwerte als ftlr die Sendeeinheiten and den Radpositionen 
der Vorderachse. Die Mittelwerte an den Radpositionen der 
selben Achse sind jedoch kaum zu unterscheiden. 

Die Zuordnung, die im Zuordnungsmodus der Auswerte- und Steu- 
ereinheit (5) vorgenommen wird, kann in diesem einfachen Fall 
einer Achsenlokalisierung einfach dadurch erfolgen, dass die 
beiden Empfangssignale mit den heheren Mittelwerten der Vor- 
derachse und die beiden Empfangssignale mit den niedrigeren 
Mittelwerten der Hinterachse zugeordnet werden. Die eigentli- 
che Zuordnung erfolgt durch das Speichern des Identifikati- 
onscodes der Sendeeinheiten zur betreffenden Orts information 
Oder Ortsbereichsinfortoation (also beispielsweise .Vorderach- 
se'' Oder ^Hinterachse' ) . 

Auch die Unterschiede in den Mittelwerten unterschiedlicher 
Achsen ksnnen jedoch relativ gering sein, so dass Oberprtift 
werden soil, ob die so vorgenommene Zuordnung bzw. Lokalisie- 
rung mit ausreichender Sicherheit erfolgt ist. 

Hierzu kann der minimale Abstand der Mittelwerte der Emp- 
fangssignale der beiden Sendeeinheiten an der Vorderachse von 
den Mittelwerten der Empfangssignale der beiden Sendeeinhei- 
ten an der Hinterachse bestimmt werden. Mit anderen Worten, 
es wird der niedrigste Mittelwert des betreffenden Empfangs- 
signals einer Sendeeinheit an der Vorderachse mit dem hOchs- 
ten Mittelwert des betreffenden Empfangssignals einer Sende- 
einheit an der Hinterachse verglichen. Anstelle der Verwen- 
dung einer absoluten Betragsdif ferenz der zu vergleichenden 
Werte empfiehlt sich das Verwenden eines Verhaitnisses der 
beiden Werte, wobei die Sicherheit einer korrekten Lokalisie- 
rung mit dem Abstand des Quotienten von 1 steigt. Im Folgen- 
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den wird angenommen, dass der Quotient so gebildet wird, dass 
im zahler der jeweils hOhere Wert land im Nenner der jeweils 
niedrigere Wert steht, der Quotient also grundsStzlich groBer 
als 1 ist. Das so ermittelte Verhaitnis wird lait einem Si- 
cherheitsschwellenwert verglichen wobei eine korrekte Zuord- 
nung angenommen wird, wenn der Quotient grofler ist als der 
Sicherheitschwellenwert. In diesem Fall wird der Lokalisie- 
rungsprozess beendet. 

Liegt der Quotient unterhalb des Sicherheitsschwellenwertes 
so wird ein weiteres Kriterium fUr die Zuordnung verwendet. 

Hierzu eignet sich beispielsweise die Anzahl der erfassten 
diskreten Werte fUr jedes der Emp fangs signale die oberhalb 
eines vorgegebenen Entscheider-Schwellenwertes liegen. Diesen 
Entscheiderschwellenwert wird man vorzugsweise so waiilen, 
dass er zwischen dem niedrigsten Mittelwert der Empfangssig- 
nale der Sendeeinheiten an der Vorderachse und dem grOBten 
Mittelwert der Empfangssignale der Sendeeinheiten an der Hin- 
terachse liegt. Die optimale Lage des Entscheider- 
'Schwellenwertes ist dabei abhSngig vom fiktiven Verlauf der 
Empfangssignale als Funktion der Radstellung (vgl. Fig. 2). 
Als Startwert fUr den Entscheider-Schwellenwert kann ein vor- 
gegebener fester Wert oder ein Wert mit einem vorgegebenen 
Abstand vom kleinsten Mittelwert der Empfangssignale der Sen- 
deeinheiten an der Vorderachse gewahlt werden. Der Abstand 
kann dabei als Absolutwert vorgegeben sein oder als Verhait- 
nis in Bezug auf den betreffenden Mittelwert. 

Der Entscheider-Schwellenwert kann auch bei jedem Lokalisati- 
onsprozess neu bestimmt werden. Der jeweils neue Entscheider- 
Schwellenwert kann jedoch far den Fall, dass die einzelnen 
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erfassten, diskreten Mittelwerte nicht gespeichert werden, 
erst ±m nSchsten Lokalisierungsprozess verwendet werden. 

Hierdurch ergibt sich ein Verfahren, das sich selbsttatig an 
megliche Anderungen von Parametern oder Umgebungsbedingungen 
anpasst. Insbesondere kOnnen so Einfltisse einer Drift der 
Sendeleistung kompensiert bzw. abgemildert werden. 

Die Zuordnung bzw. Lokalisierung erfolgt dann wieder so, dass 
die beiden Empf angssignale, welche die meisten Werte oberhalb 
des Entscheider-schwellenwerts liefern, bzw. die betreffenden 
Sendeeinheiten der Vorderachse zugeordnet werden und die bei- 
den Empfangssignale, welche die wenigsten Werte oberhalb des 
Entscheider-schwellenwerts liefern, bzw. die betreffenden ' 
sendeeinheiten der Hinterachse. Anstelle der absoluten Anzah- 
len fiir die Werte oberhalb des Entscheider-schwellenwerts 
kennen auch relative Haufigkeiten verwendet werden. Diese 
werden ermittelt, in dem die absoluten Anzahlen durch di6 An- 
zahl der fUr das betreffende Einpfangssignal tatsSchlich de- 
tektierten Werte dividiert werden. 

Auch das Zuordnungsergebnis, das mit diesem weiteren Ent- 
scheidungskriterium ermittelt wird, kann hinsichtlich des 
Vorliegens einer ausreichenden Sicherheit mit einem geeigne- 
ten Sicherheitskriterium Uberprtlft werden. Beispielsweise 
kann hierzu der Abstand der relativen HSufigkeiten der Emp- 
fangssignale Uberpruft werden, die die zweit- und drittgrSB- 
ten Haufigkeiten aufweisen; Mit anderen Worten, es wird das- 
jenige Empf angssignal herangezogen, das nach dem betreffenden 
Zuordnungskriterium der Vorderachse zugeordnet ist und von 
den Empfangssignalen der Sendeeinheiten der Vorderachse den 
geringsten HSuf igkeitswert aufweist, und dasjenige Empf angs- 
signal, das nach dem betreffenden Zuordnungskriterium der 
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Hinterachse zugeordnet ist und von den Empf angssignalen der 
Sendeeinheiten der Hinterachse den grOBten HSuf igkeitswert 
aufweist. Der Abstand der relativen Haufigkeiten kann dabei 
wieder relativ, d.h. als Verhaitnis, oder absolut ausgedrQckt 
werden. Durch einen Vergleich des Abstands mit einem weiteren 
vorgegebenen Sicherheitsschwellenwert kann eine Aussage hin- 
sichtlich einer ausreichenden oder nicht ausreichenden Si- 
cherheit ftir die nach dem betref fenden Zuordnungskriterium 
vorgenommene Zuordnung getroffen werden. 

Ergibt die Anwendung dieses weiteren Zuordnungskriteriums 
dieselbe Zuordnung wie das zuvor angewendete Zuordnungskrite- 
rium, und ergibt dieser Sicherheitstest eine positive Aussa- 
ge, d.h. ist der Abstand gr5fier als der Sicherheitsschwellen- 
wert (far den Fall, dass die relativen Haufigkeiten durch die 
Bildung eines Verhaitnisses verglichen werden, sei wieder ein 
. Quotient grafier als 1 angenoitaaen) , so wird der Zuordnungspro- 
zess erfolgreich beendet. 

FUhrt die Zuordnung zu einem anderen Ergebnis, wird das Ver- 
fahren erfolglos abgebrochen und erneut gestartet und/oder 
ein Fehlersignal oder eine Fehlermeldung erzeugt. 

FUr den Fall, dass die Zuordnung zum selben Ergebnis ftihrt, 
der Sicherheitstest jedoch keine ausreichende Sicherheit sig- 
nalisiert, wird nach dem hier eriauterten speziellen AusfUh- 
rungsbeispiel noch ein drittes Zuordnungskriterium verwendet. 

Hierzu wird wShrend des Erfassens der diskreten Mittelwerte 
fur die Empfangssignale jeweils das Maximum oder Minimum be- 
stimmt. Auch dabei wird angenommen, dass die Empfangssignale 
von sendeeinheiten an der Vorderachse jeweils gr5Bere Maxima 
bzw. kleinere Minima aufweisen als die Empfangssignale der 



19 



Sendeeinheiten an der Hinterarhcso ,,r.H 

^ciT nxnteracnse, und exne entsprechende Zu- 

ordnung vorgenommen . 

FUhrt dlese Zuordnung ebenfalls selben Ergebnis, „le die 
tawendung der beiden zuvor erlauterten Zuordnungskrlterien, 
so wird das Verfahren erfolgreich beendet, andernfalls er- 
folglos abgebrochen und neu gestartet und/oder eln Fehlersig- 
nal erzeugt. 

Selbstverstandlich kam. jedoch auch fUr dieses Verfahren noch 
e:.n efttsprechendes Sicherheltskriterinm verwendet werden, 
beiapielweise der ftbstand der Maxima bzw. Hi„i„«, der analog 

den oben beschriebenen Verfahren besti,n„,t und mit einem 
Sicherheitsschwellenwert verglichen werden kann. m Fall ei- 
ner negativen Sicherheitsaussage kennte dann auch ein erfolg- 
loser abbruoh des Verfahrens vorgenommen werden. 

DaMit ergibt sich insgesamt ein Verfahren und eine Einrich- 
tung, die es ermogliohen, auf einfaohste Weise und mit der 
erforderliohen Sioherheit eine Zuordnung bzw. Lokalisierung 
von Empfangssignalen bzw. entsprechenden Sendeeinheiten zu 
Ortsposltionen Oder -berelchen vorzunehmen. 
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PatentansprUche 



Verfahren zur Lokalisierung der Position wenigstens zwei- 
er Sendeeinheiten, insbesondere fiir das Oberwachen min- 
destens eines Parameters fUr mehrere FahrzeugrSder eines 
KFZ, 



(a) bei dem ein Teil N der Sendeeinheiten einer ersten 

Sendergruppe und der andere Teil M der Sendeeinheiten 
einer zweiten Sendergruppe zugeordnet ist und wobei 
jeder Sendergruppe ein drtlicher Bereich zugeordnet 



ist. 



(b) bei dem die Sendesignale der Sendeeinheiten mittels 
einer Empf angsantenne einer Empf angseinheit einer 
Auswerte- und Steuereinheit (5) erfasst werden, 

(c) wobei die Empfangssignale so beschaffen sind, dass 
die jeweils zeitlich tiber eine grofie Zeitspanne ge- 
mittelten Empf angsleistungen der Empfangssignale von 
Sendern der ersten Sendergruppe in jedem Fall hinrei- 
chend grofier sind als die Empfangssignale von Sendern 
der zweiten Sendergruppe, 

(d) bei dem die Empfangsleistungen der wenigstens zwei 
Empfangssignale Uber eine vorbestimmte Zeitspanne o- 
der eine vorbestimmte Anzahl von diskret abgetasteten 
Werten der Empfangsleistung oder Uber eine vorbe- 
stimmte Anzahl von intermittierend gesendeten Signa- 
len gemittelt werden, 

(e) bei dem die N Empfangssignale, welche die N grOflten 
Mittelwerte aufweisen, bzw. die betreffenden Sen- 



dereinheiten der ersten Sendergruppe und die M Emp- 
fangssignale, welche die M kleinsten Mittelwerte auf- 
weisen, bzw. die betreffenden Sendereinheiten der 
zweiten Sendergruppe zugeordnet werden, 

(f) bei dem das Emp fangs signal der ersten Sendergruppe 
mit dem kleinsten Mittelwert und das Emp fangs signal 
der zweiten Sendergruppe mit dem grofiten Mittelwert 
bestimmt und der Betrag der Differenz dieser Mittel- 
werte Oder das Verhaitnis dieser Mittelwerte mit ei- 

nem vorgegebenen Sicherheitsschwellenwert verglichen 
wird/ 

(g) bei dem die Zuordnung der Empf angssignale bzw. der 
betreffenden Sendeeinheiten zur ersten oder zweiten 
Sendergruppe bzw. zu den diesen zugeordneten Srtli- 
chen Bereichen nur dann als korrekt erkannt wird, 
wenn die Betragsdiff erenz oder das Verhaitnis der 
Mittelwerte grOfier ist als der Sicherheitsschwellen- 
wert, und 

(h) bei dem fUr den Fall, dass die Betragsdiff erenz oder 
das Verhaitnis der Mittelwerte kleiner ist als der 
Sicherheitsschwellenwert, wenigstens ein weiteres 
Entscheidungskriterium zur Zuordnung der Empfangssig- 
nale bzw. den betreffenden Sendeeinheiten zu den Sen- 
dergruppen bzw. deren Ortlichen Bereichen und/oder 
ein weiteres Kriterium zur PrUfung der Sicherheit der 
korrekten Zuordnung, vorzugsweise unter Verwendung 
weiterer charakteristischer GrOBen der Empf angssigna- 
le, verwendet wird. 
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Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass 
das Endergebnis der Zuordnung nur dann als korrekt er- 
kannt wird, wenn alle Zuordnungsergebnisse unter Verwen- 
diong des einen oder der mehreren weiteren Entscheidungs- 
kriterien mit dem ersten Zuordnungsergebnis Ubereinstiia- 
men, ggf . auch dann, wenn das erste und auch alle weite- 
ren Entscheidungskriterien zur Priifung der Sicherheit ei- 
ner korrekten Zuordnung ein negatives Ergebnis liefern. 

verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Empfangssignale intermittierend abgetastet wer- 
den Oder intermittierende Sendesignale verwendet werden 
und dass als weitere charakteristische Gr56e ftir die Emp- 
fangssignale die Anzahl der diskreten Empfangssignalwerte 
ermittelt wird, die grOfier bzw. kleiner ist als ein vor- 
gegebener Entscheider-Schwellenwert, wobei vorzugsweise 
eine Mindestanzahl von diskreten Empf angssignalwerten fUr 
jedes Empfangssignal erfasst wird und fUr jedes Empfangs- 
signal die relative H^ufigkeit der oberhalb bzw. unter- 
halb des Schwellenwertes liegenden Empfangssignalwerte 
bestimmt wird. 

Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass 
als Test hinsichtlich der Sicherheit der Zuordnung unter 
Verwendung der ermittelten relativen HSuf igkeitswerte die 
minimale Betragsdif f erenz der relativen HSufigkeitswerte 
fUr alle Empfangssignale der ersten und zweiten Sender- 
gruppe ermittelt und mit einem vorgegebenen weiteren Si- 
cherheit sschwellenwert verglichen wird, wobei ein positi- 
ves Testergebnis angenommen wird, wenn die minimale Be- 
tragsdif ferenz grefier ist als der weitere Sicherheits- 
schwellenwert und wobei ein negatives Testergebnis ange- 
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nommen wird, wenn die minimale Betragsdif ferenz kleiner 
ist als der weitere Sicherheitsschwellenwert . 

Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Entscheider-schwellenwert in Abhangigkeit von charak- 
teristischen Parametern der betreffenden Empf angssignale 
bestimmt wird. 

verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Entscheider-schwellenwert abhangig von den erfassten 
Mittelwerten des kleinsten Empf angssignals der ersten 
Sendergruppe und des grsfiten Empf angssignals der zweiten 
Sendergruppe ermittelt wird, vorzugsweise als relativer 
Abstand von einem der Mittelwerte dieser beiden Empfangs- 
signale oder als Verhaitnis in Bezug auf einen der Mit- 
telwerte dieser beiden Empf angssignale. 

Verfahren nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekennzeichnet, 
dass in einem Ausgangszustand des Verfahrens ftlr den Ent- 
scheider-schwellenwert ein vorgegebener Startwert verwen- 
det Wird, und bei einem wiederholten Durchfahren des Ver- 
fahrens, jeweils der im vorangegangenen Zuordnungsvorgang 
neu bestimmte Entscheider-schwellenwert im darauf folgen- 
deh Verfahren verwendet wird. 

Einrichtung zur Lokalisierung der Position wenigstens 
zweier Sendeeinheiten, insbesondere fUr das tiberwachen 
xaindestens eines Parameters ftlr mehrere Fahrzeugrader ei- 
nes KFZ, 

(a) wobei ein Teil N der Sendeeinheiten einer ersten Sen- 
dergruppe und der andere Teil M der Sendeeinheiten 
einer zweiten Sendergruppe zugeordnet ist und wobei 
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jeder Sendergruppe ein ertlicher Bereich zugeordnet 
ist, 

(b) mit einer Auswerte- und Steuereinheit (5) , welche si- 
ne Empfangseinheit mit einer Emp fangs ant enne zur Er- 
fassung der Sendesignale der Sendeeinheiten umfasst, 

(c) wobei die Empfangssignale, insbesondere durch eine 
geeignete Positionierung der Empf angsantenne, so be- 
schaffen sind, dass die jeweils zeitlich ilber eine 

• grofie Zeitspanne gemittelten Empf angsleistungen der 
Empfangssignale von Sendern der ersten Sendergruppe 
in jedeia Fall hinreichend griilier sind als die Emp- 
fangssignale von Sendern der zweiten Sendergruppe, 

(d) wobei die Auswerte- und Steuereinheit jeweils die 
Empfangsleistungen der wenigstens zwei Empfangssigna- 
le tiber eine vorbestimmte Zeitspanne erfasst und mit- 
telt Oder eine jeweils vorbestimmte Anzahl von Werten 
der Empfangsleistung der Empfangssignale diskret ab- 
tastet und mittelt Oder jeweils eine vorbestimmte An- 
zahl von intermittierend gesendeten Signalen erfasst 
und mittelt, 

(e) wobei die Auswerte- und Steuereinheit (5) die N Emp- 
fangssignale, welche die N grSBten Mittelwerte auf- 
weisen, bzw. die betreffenden Sendereinheiten der 
ersten Sendergruppe und die M Empfangssignale, welche 
die M kleinsten Mittelwerte aufweisen, bzw. die 
betreffenden Sendereinheiten der zweiten Sendergruppe 
zuordnet. 
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(f) wobei die Auswerte- und Steuereinheit das Empfangs- 
signal der ersten Sendergruppe mit dem kleinsten Mit 
telwert xmd das Emp fangs signal der zweiten Sender- 
gruppe mit dem grdflten Mittelwert bestimmt und den 
Betrag der Differenz dieser Mittelwerte oder das Ver 
haitnis dieser Mittelwerte mit einem vorgegebenen Si 
cherheitsschwellenwert vergleicht, 

(g) wobei die Auswerte- und Steuereinheit (5) die Zuord- 
nung der Empf angs signal e bzw. der betreffenden Sende 
einheiten zur ersten oder zweiten Sendergruppe bzw. 
zu den diesen zugeordneten Qrtlichen Bereichen nur 
dann als korrekt erkennt, wenn die Betragsdif f erenz 
Oder das Verhaitnis der Mittelwerte gr5Ber ist als 
der Sicherheitsschwellenwert/ und 

(h) wobei die Auswerte- und Steuereinheit (5) far den 
Fall, dass die Betragsdif ferenz oder das Verhaitnis 
der Mittelwerte kleiner ist als der Sicherheits- 
schwellenwert, wenigstens ein weiteres Entscheidungs- 
kriterium zur Zuordnung der Empfangssignale bzw. den 
betreffenden Sendeeinheiten zu den Sendergruppen bzw. 
deren brtlichen Bereichen und/oder ein weiteres Kri- 
terium zur Prtifung der Sicherheit der korrekten Zu- 
ordnung, vorzugsweise unter Verwendung weiterer cha- 
rakteristischer GrQfien der Empfangssignale, verwen- 
det. 



Einrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Auswerte- und Steuereinheit auch Verfahrensschritte 
nach einem der AnsprUche 1 bis 7 ausfUhrt. 
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10. Einrichtung nach Anspruch 8 oder 9 fUr das tJberwachen 

mindestens eines Parameters fUr mehrere Fahrzeugrader ei- 
nes KFZ, dadureh gekennzeichnet, dass in einem KFZ an je- 
der Radposition eine Sendeeinheit angeordnet ist und dass 
die Sendeeinheiten an den Radpositionen der Hinterachse 
der ersten Sendergruppe und die Sendeeinheiten an den 
Radpositionen der Vorderachse der zweiten Sendergruppe 
zugeordnet sind. 
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Zusammenf assung 

Verfahren und Einrichtung zur Lokalisierung der Position we- 
nigstens zweier Sendeeinheiten, insbesondere fUr das Oberwa- 
chen mindestens eines Parameters far mehrere Fahrzeugrader 
eines KFZ 



Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Einrichtung zur 
Lokalisierung der Position wenigstens zweier Sendeeinheiten, 
insbesondere ftlr das tJberwachen mindestens eines Parameters 
fur mehrere FahrzeugrSder eines KFZ. Es wird die mittlere 
Leistung der Empfangssignale von einer zentralen Auswerte- • 
und Steuereinheit 5 detektiert. Zur Verbesserung der Sicher-" 
heit einer korrekten Lokalisierung werden wenigstens zwei Zu- 
ordnungskriterien ftir das Zuordnen der Empfangssignale bzw. 
Sendeeinheiten zu Ortspositionen oder Ortsbereichen verwen- 
det, wenn die Oberprtifung eines Sicherheitskriteriums fUr das 
erste Zuordnungskriterium keine ausreichend hohe Sicherheit 
ftir die vorgenommene Zuordnung ergibt. 



Figur 1 
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